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使用に限定した 1 人から 2 人乗りの新しい移動手段として
小型EV(Micro Electric Vehicle: MEV)が注目されている．一
般生活における車での一日当たりの移動距離は，約 6 割が
半径 10km 圏内となっており，車両に搭乗する人数も 2 人
以下が大半を占めている．また，国土交通省は軽自動車よ
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図 2 自動車モデル 
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を行った．車体総重量は 750kg，前面部の接合箇所は 6 箇





















 本研究では，汎用有限要素法解析ソフトANSYS 14.0 を
用いて解析を行った．要素は 3 次元要素 Solid186(6 面体形










EX 65.3 νXY 0.3 GXY 12.1 σX 502
EY 16 νYZ 0.3 GYZ 12.1 σY 82.4































 境界条件を図 9 に示す．拘束条件は角パイプ両端の断面
を選択し，Z 軸を中心とした回転自由度以外すべて拘束し
た．荷重を算出する際，式(4)を用いた．荷重条件は丸パイ
プ断面に垂直な荷重を 8680N 負荷させた．  
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図 10 相当応力分布 
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90℃，成形時間は 3hrs とした．CFRP 製角パイプの寸法は
外径は縦 80mm，横 40mm，内径は縦 66mm，横 26mm，長
さは 460mm とした．成形した CFRP の重量は 820g，繊維































































































表 2 105 型の主な仕様 
全長  2490[mm] 










モータ DC ブラシレスモータ  
バッテリ 鉛蓄電池 12V/42Ah×6  
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応力は構成材料である S50C の降伏応力の 22%程度であっ




























(4) 全日本学生フォーミュラ大会ホームページ  
http://www.jsae.or.jp/formula/jp/ (2015年10月16日アクセ
ス) 

















































































応力は構成材料である S50C の降伏応力の 22%程度であっ


















なお，本報は 2013 年度および 2014 年度工学研究所共同
研究の成果を再編集したものである 
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